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In this paper a rotational type of tripod parallel mechanism for a new flight simulator has been proposed 
and developed. A simulation system to analyze the performance of the workspace has been developed. A 
prototype scale model of tripod parallel mechanism is also designed and fabricated to verify 6-DOF 
movements. The analytical and experimental results using the prototype model show that the mechanism has a 
larger workspace than the conventional Stewart- Gough platform parallel mechanism for flight simulators.  


































































る主な特徴としては以下の 4 つが挙げられる． 
•脚が３本である． 
•アクチュエータに相当する可動部が全て接地している． 
•アクチュエータが直動形と回転形の 2 種類である． 
•z 軸周りの回転に制限が無い 
 





標系を(i,j,k)とし，各軸周りを φ, θ, ψ とする．図中の上部
三角形がモーションプラットフォーム，下部の 3 つの●
が各脚底部を示す．図中の記号 o と (e1,e2,e3)T はワールド
座標系の原点とその単位ベクトルである．o’と (i, j,k)T は
それぞれモーションプラットフォーム上の回転中心に配
置された運動座標系の原点とその単位ベクトルである．i
軸 j 軸 k 軸周りの回転角をそれぞれ φ，θ，ψ とする．
Li (i =1, 2,3)はモーションプラットフォームを支える脚を
表すベクトルを示す．Bi = (bix,biy, 0)(e1,e2,e3)(i =1, 2,3)は脚
底部を静止座標系からみた位置ベクトルを示す． 
Ai = (aix,aiy,aiz )(i, j,k)T (i =1, 2,3)はプラットフォーム上の
支点を運動座標系からみた位置ベクトルを示す．
αi (i =1, 2,3)は上部三角形の頂点を結ぶベクトルを示す．                      
Ri = (x, y, z)(e1,e2,e3)T は o-o’間の位置ベクトルである．
Fig.2 から求められるベクトル関係式は 
 
Li =Ai +R−Bi (i =1, 2,3)              (1) 
 
である．ここで A iについて運動座標系からみたベクトル
を Aim = (aimx,aimy,aimz )(i, j,k)T (i =1, 2,3)とし座標変換行列 T
を用いることで、モーションプラットフォームの６自由
度姿勢（x, y, z, φ, θ, ψ）と脚部ベクトル	 	 	 	 	 	 	 	 
との関係式 
 









出するにあたり，制約条件は以下の 3 つである． 
(i) 脚ベクトルとプラットフォームの側面ベクトルは
常に直交する．すなわち 
                                     
α iΤ ⋅Li = 0(i =1, 2,3)                  (4) 
 
	 (ii) 脚ベクトルの長さが固定長である．すなわち脚の長
さを l として 
 






お Smin, Smax として 
 













Fig.3 Vector Diagram 
)3,2,1( =iiL
T =
cosθ cosψ cosθ sinψ −sinθ
sinϕ sinθ cosψ − cosϕ sinψ sinϕ sinθ sinψ + cosϕ cosψ sinϕ cosθ
















































































































Fig.6 Method of Calculationg of Workspace Volume 
baseij = ΔΦρavij
widthij = ΔΘρavij
heightij = ρavij2 −



























Fig.8 Workspace of Displacement x,y and z 
 

































































トフォームの内接円半径を 44mm, 脚の長さを 360mm, 














































x (surge) -1.14～+0.9m ＞ ±0.83m
y (sway) ±1.14m ＞ ±0.72m
z (heave) ±0.6m ≒ ±0.59m
φ (roll) ±88° ＞ ±22.0°
θ (pitch) -88°～48° ＞ -25.2°～+27.9°
ψ (yaw) 360° ＞ ±24.0°
2.9m×2.9m×π
=26.4m2





















































































































































計測ではモーションプラットフォームの x 軸変位と y 軸








































Fig.19 Measureent with Double Ball Bar 
 




























































































ど x-y 平面の可動領域が大きくなる． 
(2)平面回転形三脚パラレルメカニズムの軸周りの回転運
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